














































とで学習を効率化させる手法 [Nakatani et al., 2003]





Manus [Aisen et al., 1997] や，外骨格型支援機器





の学習を支援する療育ロボット [Pioggia et al., 2007]
















[Cooper et al., 2007]，機械学習の分野で広く用いられ
るTemporal Dierence法 (TD法)の概念に着想を得て



































































































































































Updated by human intervention
Reward : r(S)
State Space : S 
State Space : S 
Initial state
Random explorable area
Reward : r(S) Goal State







































































































協調作業の一つであり [Billings, 1996] ，事故時の被害
の甚大さから安全性を向上させるための運転支援シス













































Front Display Side Display Rear Display
図 3.2: Overview of Scale car simulator.
が実現出来る．また，目標角度からの誤差に応じた反力























(a) Feild overview (b) Successful parking (c) Failed parking
図 3.3: Measurement of human driving behavior.




























N = 90, R = -0.569
























作を行っていることが明らかになった (図 3.4)，図 3.4．
この実験によって得られた運転操作に関する知見に基づ
き，上記の操作特性を満たしつつ任意の切返し位置から



































N = 90, R =0.709
図 3.5: Correlation between parking score and opera-
tion with velocity change.







Group A non-assist non-assist non-assist


























(a) Successful parking (b) Failed parking
Parking score: -5.723Parking score: 1.168
図 3.6: Examples of successful/failed parking.








































特に近年では動物介在活動 [Martin and Farnum, 2002]















- Understanding child’s character
- Updating further activity plan
- Enhancing functionalites of robot
Augmentation
Description
- Quantitative measurement of 
social interaction
- Social analysis
図 4.1: Proposed Robot-Assisted Activity.
Wearable device
Wireless EMG transmitter
図 4.2: Experiment overview.
ASD 児のための療育利用を目的としたロボットや
機械システムの研究は近年盛んに行われており，そ
の有用性が認知されつつある [Pioggia et al., 2007]



































































ト (NAO, Aldebaran Robotics)を用いることとし，構
築する人形型インタフェースの自由度数および関節の















されることが多い [Funahashi et al., 2013]．今回，図
4.2 に示す表情計測のための装着型デバイスを用いる






























図 4.5: Experiment eld.













































































] ** p < 0.01
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